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ロ ラ ンAシ ス テ ム の 評 価―Ⅰ
衛星航法 システム との比較 によるレー ト2L1,2L2の 精度について
吉 村 浩 ・中 根 重 勝
          Evaluation of the Loran-A System- I 
On the Accuracy of Rate 2L1, 2L2 as compared with the Navy 
            Navigation Satellite System
Hiroshi YOSHIMURA and Shigekatsu NAKANE
 Heretofor the evaluation of the Loran-A system has been carried out generally based on the 
astronomically observed position. At present, navigational receivers for the Navy navigation 
satellite system (NNSS) are installed in many ships and serve to give hightly accurate ship positions. 
    The authors evaluated the Loran-A system based on the measurments of relative positional 
error which is defined as the difference between the position fixed by the NNSS and the one by the 
Loran-A system (Rate 2L1,  2L2). The data were collected during the cruise of T. S. Kakuyo-Maru 
in the South Western Pacific Ocean in 1977. 
    The accuracy of these rates is decided by the distance from Master station, and its mean 
displacement was less than 1. 0 nautical mile and the route mean square was  ±0.5—±1.8. In the 
night-time, the probability density within 450 nautical miles was slightly inferior to the other reports, 
but it  was superior to the one by astronomically observed position.
 従来 ロランAシ ステムの評価 は主 として,天 測位置
と比較する ことによってな されている。衛星航法 シス
テム(以 下NNSSと いう)が 民間に開放 され て以来,
現在 までに多 くの船舶 に利用 され,そ の精度 について
多 くの報告があ り,陸 上定点 では400MH2、 帯1波 のみ
の受信装置で も昼間0.3浬,夜 間0.1浬 程度であると云
われてい る(1,2)。 航走中で も,か なり安定 した高
精度 の位置が得 られる(3,4)こ とか ら,両 システム
に よる測位問 の相 対誤 差 を求 め,ロ ランAシ ステム
(レー ト2L1,2L2)に よる測位の精度 について
検討 した。.
        測 定 方 法
 測定は本学部練習船鶴洋丸の練習航海中の昭和52年
10月7日 から17日 までの間,西 カロリン諸島の南方海
域で,主 として夜問の漂泊中に行 った。使用受信機 は,
(N) 
 x 
                  bg; 
10 
               )134---  300'  450'  —550' 
 07 
5  081  
                  I 5 
                   09  •io  9110130'.15.,o
012                                      017
  135  1 1 (E)
Fig. 1. Related positions of the loran stations and 
       ship's track. 
      Y : master station 





























































































































































































































































































































































































46 吉 村 ・中 根1ロ ラ ンAシ ス テム の 評価 一1
Table 4. Deviation and RMS shown by  µsec and nautical mile.
 2  L  1  2  L  2 
Section   
 y  sec RMS NM  I RMS  ysec RMS NM RMS 
 I 0.889 2.495 0.123 0.330 2.904 2.532 0.965 0.774 
 II 0.615 2.457 0.122 0.610 1.557 3.522 0.395 0.843 
 III  --1.070 3.732  --0.354 1.290 0.786 5.151 0.167 1.092 
 IV  -2.226 4.446  --0.902 1.821 3.895 3.407 0.848 0.737 
 III' 0.189 2.195 0.058 0.767 1.830 2.903 0.398 0.615
RMSに ついても,両 レー トとも±2～5μsecで はあ
るが,dμ と同様な傾 向 となっている。
LOPの 傾斜 は2L1で は全海域 で ほぼNW～SE方
向で あるが,2L2は1,IIで はNNE～SSW,III,IV
でN～Sか らNNW～SSEへ と変化 している。平均位
置が1,IIで 北偏 し,III,IVで 南偏 したことは上述 の
LOPの 傾斜の ほかIII,IVに おける2L1のdwが2L2の
それの約2倍 にな っている ことにも起 因 してい る。
昼間の測定 を行 ったのはIII海域のみであるが,全 海
域の夜間の結果 と比較 して,平 均位置誤差(定 誤差)
は大 きいが,dμ の値 は1の それに近 く,昼 間測定値の
安定度の高い ことを示 している。夜間には雑音強度の
増大 に伴 いS/N比 が低下 し,自 動追尾式受信機 では
あるが,時 間差測定値 にずれを生ずるもの と考 えられ
る。III海域 における2L2のdμ が特 に大 きいの は,当 時





















られるが,2L1で は過大 とは示 えず断定 は出来ない。





但 し ・FO.08・ ・δt×…e確
(時間 差 の誤 差 に よ るLOPノ の偏 位量 の 中
央誤 差)
δt=時 間 差測 定 の誤 差(、μsec)
ψ:観 測 点 よ り両 局 を望 む爽 角




上 式 に よ りTable4の 値 を用 い て求 め た もの をK1
と し てTable5,Fig.5に 示 す。 一・一般 に ロ ラ ンA地
表 波 の 測 定 時 間 差 の 誤 差 δtは1。5μsecと さ れ て い る
の で(8),そ れ に よ り求 めた もの をK2と した。K2
は海域 が1か らIVへ 移 る につ れ て次 第 に減 少 し,精 度
が 低下 す る こ とを示 して い るが,K1はIIIか ら急減 し
て い る。 しか し昼 間 で はK2に 近 い値 で あ った 。
天 測 に よ るLOPのK値 は偏 位 の 中央 誤 差 を0.5',
LOPの 交 角 が 同 じで あ る とす れ ば,Kニ0.1448と な
る。 従 ってII海 域,す な わ ち主 局 か らの距 離 が,夜 間
に お け る地表 波測 定 の 限界 距 離 と され る450浬 以 内 で
は天 測 位 置 よ り も高 精 度 の位 置 が 得 られ る。 しか し な
が ら,比 較 基準 として のNNSSの 位 置 に,わ ず か なが
ら も誤 差 が 含 まれ て い る こ とに留 意 しな けれ ばな らな
い。
要 約
測 定 海 域 内 に お け る,NNSSの 位 置 を 基準 とした ロ
ラ ンA(レ ー ト2L1,2L2)の 夜 間 の平 均 偏 位 量 は1.0'
以下 で あ るが,主 局 か らの 距 離 に よ りRMSは ±0.5'
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～ ±1 .8'となる。 また測定時間差の誤差 はRMSで ±
2.5～5.0μsecで あった。位置 の精度は,一 般 に云われ
ているものよ り低いが,主 局 より450浬以内(昼間で は
550浬 以内)の 海域 では天測 による位置 の精度 に まさ
る。
終 りに,本 研究 にあた り測定の便 を与えていただ き,
御協力いただいた鶴洋丸船長阿部茂夫教授以下乗組員
各位,お よび練習生諸君 に深甚の謝意 を表 します。
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